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В современных условиях развития промышленного производства отдельное 

внимание уделяется покрытиям металлических изделий, которые позволяют решить 

вопросы защиты металла от коррозии, от воздействия внешней агрессивной среды или 

приданию поверхности металла дополнительных свойств (износостойкость, уменьшение 

трения, декоративные свойства и пр.). Особое место занимает измерение толщины 

покрытия (h, мкм) как одного из основных параметров, описывающих качество 

получаемого покрытия.  

Среди задач по контролю толщины покрытия можно выделить задачи, которые 

подразумевают проведения измерений в труднодоступных местах (рис. 1,  (а,б)).  

Большинство производителей (Elcometer, Helmut Fischer, КОНСТАНТА и пр.) 

изготавливают преобразователи толщиномеров для решения задач измерения толщины 

покрытий в труднодоступных местах, как правило с вынесенным чувствительным 

Рисунок 1. Примеры измерения толщины покрытия в труднодоступных местах: внутренняя 

часть корпуса (а) и автомобильного диска (б) 

Рисунок 2. ЧЭ магнитно-индукционного преобразователя на шарнире (а) и статично 

расположенный на рукояти (б). 
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элементом (ЧЭ), который расположен в подвижном корпусе на шарнире (рис. 2а), или 

стационарно размещенный на длинной рукояти (рис. 2б). 

Данная конструкция, как правильно, не имеет позиционирующего корпуса, 

обеспечивающего перпендикулярность оси преобразователя к касательной поверхности 

объекта контроля.  

В связи с этим возникает необходимость оптимизации конструкции таким образом, 

при котором асимметричность магнитных полей (рис. 3), вызванная наклоном оси 

преобразователя, будет оказывать минимальное влияние на результаты измерений. 

В ходе проведенных работ по разработке и оптимизации конструкции, были 

определены основные зависимости и принципы построения магнитно-индукционного 

преобразователя, обеспечивающего 5% погрешность результатов измерения при наклоне 

оси преобразователя в пределах 10°. В докладе детально рассмотрены все нюансы, 

связанные с разработкой подобного рода преобразователей, а также сложности, 

возникающие при промышленном изготовлении подобной конструкции.  
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Рисунок 3. Картина асимметричности магнитного поля в случае наклона оси 

преобразователя относительно перпендикуляра к касательной на 10° 
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